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複雑な両手協応運動における学習とタイミング鰯御に関する研究 159 
手協応パターン、運動援動数が高い場合にはダイナミクス制御が支配的となり、最終的には認知的
制調レベルをほとんど必要としない運動の自動化が達成できると考えられる。
